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Handgriffeinrichtung sowie Sicherheitsschalttingsanordnung 
insbesondere fur ein kraf tbetriebenes Werkzeug 



BE S CHRE IBUNG 

Gebiet der Erfindung 

Die vorliegende Erfindung betrifft allgemein eine Handgriff- 
einrichtung sowie eine Sicherheitsschaltungsanordnung, insbe- 
sondere fur kraf tbetriebene Werkzeugzeuge beispielsweise E- 
lektrowerkzeuge zur Stein-, Beton-, Holz- und/oder 

Metallbearbeitung . 

Hintergrund der Erfindung 



Beim Einsatz kraf tbetriebener Werkzeuge besteht das Problem, 
dass zur sicheren Fiihrung derselben unter Umstanden erhebliche 
Haltekrafte erforderlich sind. Diese Werkzeuge sind daher 
ublicherweise mit einer ersten und einer zweiten Grif f einrich- 
tung versehen, so dass das Werkzeug beidhandig ergriffen wer- 
den kann. Die beiden Grif f einrichtungen sind hierbei vorzugs- 
weise derart weit voneinander beabstandet, dass ub'er die, auf 
die Grif f einrichtungen auf gebrachten Handkrafte, ein ausrei- 
chendes Abstut z-Drehmoment erzeugt werden kann. Insbesondere 
bei manuell frei positionierbaren Geraten z.B. Bohrmaschinen 
besteht das Problem, dass beim Einsatz derselben unter Umstan- 
den (z.B. wenn der Bohrer in der Wand auf einen Stein oder 
Stuck Metall trifft) unerwartet hohe Haltekrafte erforderlich 
sind, die in Abhangigkeit von der Relativposition des Werk- 
zeug-Anwenders gegenuber dem Werkzeug, und insbesondere, wenn 
beide Griffe umfafit werden unter Umstanden nicht hinreichend 
aufgebracht werden konnen. Ferner besteht das Problem, dass 
das Werkzeug unter Umstanden nur bedingt beidhandig ergriffen 



werden kann und dass insbesondere dann, wenn eine der beiden 
Handgriffeinrichtungen von dem Werkzeug abnehmbar ist, das 
Werkzeug ohne diese zusatzlichen Griff einrichtung verwendet 
wird. 



Aufgabe der Erf indung 

Aufgabe der vorliegenden Erf indung ist es, Losungen bereitzu- 
stellen, die einen unter arbeitsschutztechnischen- und ergono- 
mischen Gesichtspunkten und/oder auch im Hinblick auf den 
Werkzeugeinsatz sowie die Werkzeugf uhrung verbesserten Einsatz 
dieser kraf tbetriebenen Werkzeuge ermoglichen. 

ErfindungsgemaBe Losung 

Der vorliegenden Erfindung liegt der Ansatz zugrunde, eine 
Handgriffeinrichtung bereit zu stellen, die eine Erfassung des 
Werkzeug-Greif zustandes, und eine dem Greifzustand Rechnung 
tragende Leistungssteuerung des Werkzeuges ermoglicht . 

Dadurch wird es auf vorteilhafte Weise moglich, unter Beruck- 
sichtigung des Greif zustandes des Werkzeuges, den Eintritt 
unzulassiger Werkzeug-Betriebszustande zu verhindern oder das 
Werkzeug uber dessen Greifzustand zu steuern. Im Falle einer 
Bohrmaschine wird es zum Beispiel in vorteilhaf ter Weise mog- 
lich, die Leistungsaufnahme derselben oder das maximal zulas- 
sige Drehmoment unter Berucksichtigung des Greif zustandes 
abzustimmen. Hierdurch wird es moglich, im Falle lediglich 
einhandigen Ergreifens der Bohrmaschine oder bei Aufbringung 
nur geringer HaltekrSfte auf die Handgriffeinrichtung, uner- 
wartete Ruckschlagbewegungen oder Leistungsauf nahmen der Bohr- 
maschine zu vermeiden. 
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Kurzbeschreibung der Erflndung 

Zur LSsung der obigen Aufgabe stellt die vorliegende Erfindung 
eine Handgrif f einrichtung gemafi Patentanspruch 1 bereit. Die 
erfindungsgemafie Handgrif f einrichtung umfasst demnach eine, 
einen Handgrif f-Basisk6rper einschliessende Handgrif faussen- 
flache, die -einen Handinnenf lachen-Auf lageabschnitt aufweist, 
wobei im Bereich des Handinnenf lachen-Auf lageabschnitts we- 
nigstens eine drucksensitive Zone ausgebildet ist, zur Gene- 
rierung eines hinsichtlich des Handgrif f-Greif zustandes indi- 
kativen Signales. 

Hierdurch wird es moglich, iiber die, durch die Handinnenf la- 
chen des Werzeug-Anwenders auf die Handgrif feinrichtung aufge- 
brachten Krafte, den Greif-Zustand zu erfassen und ein ent- 
sprechendes Signal zu generieren. Dieses Signal kann als 
Ein/Aussignal generiert werden und damit angeben, ob die auf 
die Handgriffeinrichtung ausgeiibten Handkrafte Qber oder unter 
einem vorzugsweise festgelegten Grif f-Kraftgrenzwert liegen. 

Alternativ zu der Ausgabe eines auf einer Schwellenwertbe- 
trachtung beruhenden Ausgangssignales - oder auch . in Kombina- 
tion mit dieser Maiinahme - 1st es auch mSglich, das Signal 
derart zu generieren, dass dieses fur unterschiedliche Griff- 
Greifkrafte jeweils indikativ ist und zum Beispiel eine Leis- 
tungssteuerung proportional zur Greifkraft ermoglicht. 

GemaB einer besonders bevorzugten Ausf uhrungsf orm der Erfin- 
dung ist die Handgriffeinrichtung derart ausgestaltet, dass im 
Bereich des Handinnenf lachen-Auf lageabschnitts mehrere druck- 
sensitive Zonen ausgebildet sind. Hierdurch wird es auf vor- 
teilhafte moglich, den tatsachlichen Handgrif f-Greif zustand 
klassifiziert zu erfassen- 



Die drucksensitive Zone bildet gemafi einer besonders bevorzug- 
ten Ausftthrungsform der Erfindung Teil eines Fluidkammer- 
systems. Die drucksensitive Zone kann hierbei durch eine elas- 
tisch verformbare Druckkarnmerwandung gebildet sein. Durch 
Belastung dieser Druckkammerabdeckung ist es moglich, in dem 
Fluidkammersystem einen Druck zu erzeugen, der in einem hin- 
reichend eindeutigen Zusammenhang mit der Belastung der Druck- 
kammerabdeckung stent. 




In der Druckkammer ist gemafi einer besonders bevorzugten Aus- 
fuhrungsform der Erfindung ein Fluid, ein Gel-Material oder 
gegebenenfalls auch eine Gasfiillung vorgesehen. Ober das in 
der Druckkammer aufgenommene Fiillmedium wird es moglich, die 
Druckmessung mittels eines drucksensitiven Messorganes bei- 
spielsweise einem Piezo-Element oder einem DMS-System, vorzu- 
nehmen. 




GemaJ3 einer besonders bevorzugten Ausf uhrungsf orm der Erfin- 
dung wirkt das in der Druckkammer aufgenommene Fullmedium 
gegebenenfalls unter Zwischenschaltung einer Druckleitung mit 
einer Schalteinrichtung zusammen, so dass tiber das in der 
Druckkammer aufgenommene Fullmedium die Schalteinrichtung 
betatigbar ist. 

Die Druckkammer ist insbesondere hinsichtlich des Verlaufs der 
Druckkammerabdeckung im Bereich des Handinnenf lachen- 
Auflageabschnittes derart ausgebildet, dass diese eine dem 
Handballenauflagebereich und eine dem Fingerinnenf lachenbe- 
reich zugeordnete drucksensitive Zone bildet. Hierdurch wird 
es mSglich, den Greifzustand anhand der tlber den Handballen 
und die Fingerinnenflachen aufgebrachten Krafte zu klassifi- 
zieren. 



♦ 



Es ist moglich, im Bereich der Handgrif f einrichtung mehrere, 
den einzelnen Fingerinnenf lachen zuordbare, drucksensitive 
Zonen auszubilden. Dadurch wird es mdglich, das hinsichtlich 
des Handgriff-Greifzustandes indikative Signal derart zu gene- 
rieren, dass dieses Inf ormationen uber die durch die einzelnen 
Fingerinnenf lachen auf gebrachten Krafte enthalt. 

GemalS einer besonders bevorzugten Ausfuhrungsf orm der Erfin- 
dung ist im ' Bereich der Handgrif f einrichtung eine Lageerf as- 
sungseinrichtung vorgesehen, iiber welche die Einsatzposition 
bzw. die Ausrichtung des kraftbetriebenen Werkzeuges erfasst 
werden kann. Hierbei ist es moglich, das durch die Lageerf as- 
sungseinrichtung generierte Signal derart zu berticksichtigen, 
dass das Werkzeug nur in einer definierten Ausrichtung be- 
treibbar ist. Es ist moglich, auf Grundlage des seitens der 
Lageerfassungseinrichtung generierten Signales ein akustisches 
Oder optisches Benutzer- Feedback zu generieren. 

Die vorangehend beschriebene Handgrif feinrichtung ist gemaft 
einer besonders bevorzugten Ausf uhrungsform der Erfindung als 
Handgrif feinrichtung fur eine Bohrmaschine vorgesehen. 

Insbesondere in Kombination mit den vorangehend beschriebenen 
Massnahmen - oder auch alternativ hierzu - wird die eingangs 
angegebene Aufgabe erf indungsgemaB auch gelost durch eine 
Handgriffeinrichtung mit einer Signalsendeeinrichtung zum 
Aussenden eines hinsichtlich des Handgriff-Greifzustandes 
indikativen Signales. 

Die Aussendung des hinsichtlich des Greif zustandes indikativen 
Signales erfolgt gemafi einer besonders bevorzugten Ausfuh- 
rungsform der Erfindung, indem dieses in die Hand des Werk- 
zeuganwenders eingekoppelt wird. Die Einkoppelung erfolgt 
vorzugsweise auf Grundlage elektrostatischer Wechselwirkungs- 
effekte. Alternativ hierzu - oder auch in Kombination mit 





dieser Maflnahme - ist es auch moglich, das Signal auf elektro- 
magnetischem oder akustischem Wege zu einer im Bereich des 
Werkzeuges vorgesehenen Empfangseinrichtung zu ubertragen. 

In vorteilhafter Weise sind hierbei im Bereich der Handgriff- 
einrichtung in Form einer elektrischen Schaltung, Signalmodu- 
lationseinrichtungen yorgesehen, zur Modulation des seitens 
der Signalsendeeinrichtung, insbesondere der Einkoppelungsein- 
richtung emittierten Signales. 

Ober das derart modulierte Signal ist es m&glich, ein Datente- 
legramm zu ubertragen, das beispielsweise hinsichtlich des 
Hangriff-Greifzustandes indikative Informationen enthalt. 

Die eingangs angegebene Aufgabe wird erf indungsgemaii auch 
durch ein kraftbetriebenes Werkzeug gelost, das eine Gehause- 
einrichtung, eine erste Handgrif feinrichtung und eine zweite 
Handgriffeinrichtung umfasst, wobei das Werkzeug mit einer 
Greifzustands-Erfassungseinrichtung versehen ist, zur Erf as- 
sung eines fur den Greifzustand des Gerates indikativen Signa- 
les. Es ist mSglich, wenigstens eine der beiden Handgrif fein- 
richtungen derart auszubilden, dass beispielsweise Haltekraft- 
oder fingerdruckspezifische Informationen in dem Signal ent- 
halten sind. Hierdurch wird es beispielsweise auch mSglich, 
den Betrieb oder die Leistungssteuerung im Einklang mit den 
auf die entsprechende Handgriffeinrichtung auf gebrachten 
Greif-Kraften vorzunehmen. 



Alternativ zu dem beschriebenen Druckkammersystem ist es auch 
moglich, im Griffbereich Erf assungseinrichtungen vorzusehen, 
die beispielsweise kraf tabhangig unterschiedliche Widerstande 
oder kapazitiv oder induktiv oder optisch unterschiedliche, 
mit der Haltekraft im Zusammenhang stehende Ausgangssignale 
bereitstellen. 




Rurzbeschreibung der Figuren 

Weitere Einzelheiten und Merkmale der Erfindung ergeben sich 
aus der nachf olgenden Beschreibung in Verbindung mit den bei- 
gefiigten Zeichnungen. 

Hierbei zeigt 

Fig. 1 eine schematische Darstellung eines mit -einer ersten 
und einer zweiten Handgrif f einrichtung ausgestatteten 
kraftbetriebenen Werkzeuges; 

Fig. 2a eine schematische Darstellung zur Erlauterung des 
Aufbaus einer Einrichtung zur Generierwng eines hin- 
sichtlich der Werkzeug-Ausrichtung indikativen Signa- 
les . 

Fig. 2b die Einrichtung nach Fig. 2a in Schragstellung . 




In Fig. 1 ist in Form einer Schemadarstellung ein Elektrowerk- 
zeug 1 dargestellt, das ein Maschinengehause 2 umfasst. Das 
Elektrowerkzeug 1 umfasst ferner einen Elektromotor 3, der 
uber eine hier schematisch als Transistor angedeutete Leis- 
tungssteuereinrichtung 4 leistungs-, drehmoment- oder dreh- 
zahlgesteuert betreibbar ist. 

Das Elektrowerkzeug 1 ist mit einer ersten. Griff einrichtung 5 
und einer zweiten Griff einrichtung 6 versehen. Bei der ersten 
Griffeinrichtung 5 handelt es sich bei diesem Ausf uhrungsbei- 
spiel urn eine selektiv losbar mit dem Maschinengehause 2 ge- 
koppelte Seitengriff einrichtung. Bei der zweiten Griffeinrich- 
tung 6 handelt es sich urn eine in das Maschinengehause 2 in- 
tegrierte Maschinengrif f einrichtung. Die Anordnung ist derart 
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getroffen, dass bei Abnahme der ersten Griff einrichtung das 
Leistungsspektrum des Elektrowerkzeuges eingeschrankt ist. 
(z.B. kein Betrieb im l.Gang mdglich, verminderte Maximalleis- 
tung) 

Die erste Griff einrichtung 5 umfasst eine Handgrif f aussenf la- 
che 7 zur Bereitstellung eines Handinnenf lachen- 
Auflageabschnittes. Im Bereich des Handinnenf lachen- 
Auflageabschhittes ist eine erste drucksensitive Zone 8 ausge- 
bildet, zur Generierung eines hinsichtlich des Handgriff- 
Greif zustandes indikativen Schaltsignales . 

Diese erste drucksensitive Zone 8 bildet Teil eines Fluidkam- 
mersystems 9, wobei die drucksensitive Zone 8 eine elastisch 
verformbare Druckkammerwandung 10 umfasst. Die Bruckkammerwan- 
dung 10 ist aus einem Elastomermaterial gefertigt und bildet 
Teil der Handgrif f aussenf lache 7. Das Fluidkammersystem 9 ist 
bei diesem Ausf Qhrungsbeispiel mit einem zah-viskosen Fluid 
beftillt. Die Fluidfullung des Fluidkammersystems 9 kommuni- 
ziert mit einer hier als Ein/Ausschalter ausgebildeten Schalt- 
einrichtung 11. Diese Schalteinrichtung 11 nimmt in Abhangig- 
keit von einer auf die erste drucksensitive Zone 8 ausgeubten 
Griff_ Haltekraft den Ein- oder Auszustand an. 

Das hier dargestellte Fluidkammersystem 9 umfasst weiterhin 
eine Ausgleichskammer 12, die mit einer sich unterhalb der 
drucksensitiven Zone 8 befindenden Druckschaltkammer 13 kommu- 
niziert . 



Die Ausgleichskammer 12 ist bei diesem Ausftihrungsbeispiel 
derart angeordnet, dass diese von der Druck-Schaltkammer 13 
beabstandet ist. Die Ausgleichskammer 12 ist ahnlich wie die 
Druck-Schaltkammer 13 von einer elastisch verf ormbaren Kammer- 
wandung 14 begrenzt. Diese elastisch verformbare Kammerwandung 
14 der Ausgleichskammer 12 erstreckt sich ebenfalls im Bereich 
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des Handinnenf lachen-Auf lageabschnittes der Handgrif f aussen- 
flache 7. Die Anordnung der beiden Kammern 12, 13 zueinander 
ist derart getroffen, dass bei bestimmungsgemafiem Ergreifen 
der Handgrif feinrichtung 5 sowohl auf die Kammerwandung 14 der 
Ausgleichskammer 12 als auch auf die drucksensitive Zone 8 der 
Druck-Schaltkammer durch die Handinnenf lache eine Druckkraft 
ausgeubt wird. In Folge der Aufbringung dieser Druckkraft 
erhoht sich der Druck im B„ereich des Fluidkammersystems 9 und 
aktiviert bei Oberschreitung eines vorgegebenen Druck- 
Grenzwertes die Schalteinrichtung 11. Die Schalteinrichtung 11 
ist mit einer Signaliibertragungseinrichtung 15 gekoppelt zur 
Weiterleitung eines hinsichtlich des Handgrif f-Greif zustandes 
der ersten Handgrif feinrichtung 5 indikativen Signales. Bei 
diesem Ausf uhrungsbeispiel umfasst die Signaliibertragungsein- 
richtung 15 einen Frequenzgenerator zur Generierung einer 
Signalsequenz, wobei letztere tiber hier nicht naher darge- 
stellte Koppelungsorgane auf Grundlage elektrostatischer Wech- 
selwirkungseffekte kapazitiv in die, die erste Grif feinrich- 
tung 5 ergreifende Hand eines Werkzeug-Anwenders einkoppelbar 
ist . 

Die Spannungsversorgung der in der ersten Grif feinrichtung 5 
aufgenommenen elektrischen Komponenten kann uber eine in die 
Grif feinrichtung 5 eingesetzte Speichereinrichtung ■ (beispiels- 
weise Batterie) erfolgen. Alternativ hierzu ist es mdglich, im 
Bereich des Elektrowerkzeuges 1 Mittel vorzusehen, die eine 
Energieversorgung der im Bereich der ersten Grif feinrichtung 5 
vorgesehenen elektrischen Komponenten auf induktivem oder 
elektrostatischem Weg ermoglichen. Es ist auch mdglich, im 
Bereich der ersten Grif feinrichtung 5 Energieversorgungssyste- 
me vorzusehen, die die erf orderliche elektrische Energie aus 
aufieren, auf die Grif feinrichtung 5 einwirkenden Kraften be- 
reitstellen. 
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Die bei diesem Ausf tthrungsbeispiel mit dem Maschinengehause 2 
dauerhaft verbundene zweite Griff einrichtung 6 umfasst eben- 
falls eine Druck-Schaltkammer 13 und eine Ausgleichskammer 14. 
Beide Kammern 13, 14 sind ebenfalls abschnittsweise durch 
elastisch verformbare Wandungen 10, 14 begrenzt. Hierdurch 
wird es ebenfalls moglich, hinsichtlich des Greif zustandes der 
zweiten Griff einrichtung 6 indikative Signale zu generieren. 
Die Druckschaltkammer 13 der zweiten Griff einrichtung 6 kommu- 
niziert ebenfalls mit einer Schalteinrichtung 11, die hier 
ebenfalls als Ein/Ausschalter ausgebildet ist. Das durch die, 
der zweiten Griff einrichtung 6 zugeordnete Schalteinrichtung 
11 bereitgestellte Schaltsignal liegt tiber eine Schaltsignal- 
leitung 16 an einer Dekodereinrichtung 17 an. Die Dekoderein- 
richtung 17 steht iiber eine Reglersignalleitung 18 mit der 
Leistungssteuereinrichtung 4 in Signalverbindungt 

Die Leistungssteuereinrichtung 4 steht tiber eine weitere Ein- 
gangssignalleitung 19 mit einem Drucksensor 20 in Verbindung. 
Der Drucksensor 20 widerum kommuniziert mit dem, durch die 
Ausgleichskammer 12 und die Druckschaltkammer 13 bereitge- 
stellten Fluidkammersystem 9. 

Der Drucksensor 20 und die Schalteinrichtung 11 sind derart 
kallibriert, dass ein Betrieb des Elektromotors ■ 3 erst bei 
Uberschreiten einer vorgegebenen, auf die zweite Griff einrich- 
tung 6 ausgeubten Mindest-Haltekraf t ermoglicht ist. Bei dem 
gezeigten Ausf uhrungsbeispiel ist hierbei die Schalteinrich- 
tung 11 derart ausgelegt, dass diese erst bei Uberschreitung 
einer Mindest-Haltekraf t ein hierfur indikatives Ausgangssig- 
nal bereitstellt . Bei Vorliegen dieses Ausgangssignales ge- 
langt die Dekodereinrichtung 17 in einen Schaltzustand, der 
eine durch die Leistungssteuereinrichtung 4 gesteuerte Leis- 
tungsaufnahme des Elektromotors 3 gestattet. 



Die Steuerung der Leistungsauf nahme des Elektromotors 3 durch 
die Leistungssteuereinrichtung 4 erfolgt in Abhangigkeit von 
dem an der Eingangssignaleitung 19 anliegenden Signal. Dieses 
Signal wird durch den Drucksensor 20 bereitgestellt . Der 
Drucksensor 20 kann derart aufgebaut sein, dass dieser das an 
der Eingangsleitung 19 anliegende Leistungsteuersignal als 
Analog-Signal bereitstellt . 

Die vorangehend beschriebene Schaltungsanordnung- eignet sich 
insbesondere fur die Durchfiihrung der Drehzahl- oder Leis- 
tungsteuerung einer Bohrmaschine . 

Die Funktionsweise einer, mit einer derartigen Schaltungsein- 
richtung ausgestatteten Bohrmaschine oder anderweitigem elekt- 
rischen/elektropneumatischen Handwerkzeug, wird nachfolgend im 
Zusammenhang mit einem Bohrvorgang beschrieben. 

Zur Durchfiihrung eines Bohrvorganges wird zunachst die Bohrma- 
schine am Maschinengehause 2 ergriffen und mit einem Bohrer 
bestuckt. AnschlieJiend wird die Bohrmaschine durch einen Ma- 
schinenanwender an der ersten Griff einrichtung 5 und an der 
zweiten Griff einrichtung 6 ergriffen. Beim Ergreifen der bei- 
den Grif feinrichtungen 5, 6 werden die drucksensitiven Zonen 8 
der beiden Grif feinrichtungen belastet. Infolge der Belastung 
der drucksensitiven Zonen 8 werden die beiden Schalteinrich- 
tungen 11 jeweils druck-beauf schlagt . Die beiden Schaltein- 
richtungen 11 sind derart konf iguriert, dass diese erst bei 
Oberschreitung einer auf die jeweilige Grif f einrichtung 5, 6 
aufgebrachten Mindes-Haltekraf t ein Ausgangssignal liefern, 
das fur das Vorliegen der genannten Mindest-Haltkraft indika- 
tiv ist. Die Mindest-Haltekraf t ist vorzugsweise derart be- 
stimmt, dass diese erst erreicht wird, wenn die auf die beiden 
Grif feinrichtungen 5, 6 ausgeubten Haltekrafte .die Gewichts- 
kraft der Bohrmaschine urn einen vorgegebenen Wert iibersteigen. 
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Obersteigt die auf die erste Griff einrichtung 5 ausgetibte 
Haltekraft diesen vorgegebenen Wert, so wird liber die Schalt- 
einrichtung 11 die Signalubertragungseinrichtung 15 aktiviert. 
Die Signalubertragungseinrichtung steht mit hier nicht naher 
dargestellten Signal-Einkoppelungsorganen in Verbindung, ttber 
die auf Grundlage kapazitiver Wechselwirkungsef f ekte ein durch 
die Signalubertragungseinrichtung 15 bereitgestelltes Signal, 
in die, die erste Griff einrichtung 5 ergreifende Hand des 
Werkzeug-Benutzers einkoppelbar ist. Die derart in den Benut- 
zer eingekoppelten Signale gelangen uber den Werkzeug-Benutzer 
zu der zweiten Griff einrichtung 6. Im Bereich dieser zweiten 
Grif feinrichtung 6 wird bei Oberschreitung einer durch die 
Schalteinrichtung 11 definierten Mindest-Haltekraf t die Deko- 
dereinrichtung 17 mit dem uber die, die zweite* Grif feinrich- 
tung 6 umgreifende Hand des Werkzeug-Benutzers zugeleiteten 
Signal beauf schlagt . Sofern im Bereich der Dekodereinrichtung 
17 ein vorgegebenen Kriterien Rechnung tragender Signaleingang 
erkannt wird, gelangt die Leistungssteuereinrichtung 4 in 
einen, nach Massgabe eines uber den Drucksensor 20 bereitge- 
stellten Signal betreibbaren Zustand. Das durch den Drucksen- 
sor 20 bereitgestellte Signal wird durch die, auf die zweite 
Grif feinrichtung 6 auf gebrachten Haltekrafte bestimmt. Hohe 
Haltekrafte fuhren beispielsweise zu einer hohereri Leistungs- 
aufnahme des Elektromotors 3, 

Zum Aktivieren der Bohrmaschine werden daher die auf die zwei- 
te Grif feinrichtung 6 ausgeubten Haltekrafte soweit erhoht, 
bis der Bohrer der Bohrmaschine mit der gewunschten Bohr- 
Drehzahl rotiert. 



Entsprechend der wahrend des Bohrvorganges gewunschten Bohrer- 
Drehzahlen wird die auf die zweite Grif feinrichtung 6 ausgettb- 
te Griff -Haltekraft dosiert. Die Aktivierung des Bohrwerkzeu- 
ges ist dabei nur mSglich, wenn sowohl die erste Grif f einrich- 



t 
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tung 5 als auch die zweite Griff einrichtung 6 ordnungsgemafl 
ergriffen sind. 

In den Figuren 2a und 2b ist eine Lageerf assungseinrichtung 
dargestellt, die insbesondere in die in Verbindung mit Fig. 1 
beschriebenen Griff einrichtungen integrierbar ist. 

Fig. 2a zeigt hierbei die Lageerf assungseinrichtung in waage- 
rechter Ausrichtung . Die Lageerf assungseinrichtung umf asst 
einen, in einer Schwimmerkammer 22 aufgenommenen Schwimmer 21. 
Der Schwimmer 21 nimmt in Abhangigkeit von der Ausrichtung der 
Schwimmerkammer 22 in dieser unterschiedliche Schwimirterpositi- 
onen ein. Diese Schwimmerpositionen konnen iiber Messleitungen 
23, 24, 25 erfass't werden. 

♦ 

Bei dem hier dargestellten Ausf Uhrungsbei spiel kann ein hin- 
sichtlich der Position des Schwimmers 21 in der Schwimmerkam- 
mer 22 indikatives Signal aus den Potentialdif f erenzen zwi- 
schen den Messleitungen 23, 24, 25 abgeleitet werden. Dieser 
Potentialunterschied zwischen den Messleitungen 23, 24, 25 
kann insbesondere herbeigef tthrt werden, indem die Schwimmer- 
kammer 22 mit einer leitfahigen Flussigkeit befullt ist und 
der Schwimmer einen Verdrangerkorper bildet, zur Veranderung 
des durch die Flussigkeit bereitgestellten Leitungsquer- 
schnitts. Der Schwimmer kann als Hohlkorper ausgebildet sein. 
Es ist auch moglich, anstelle des Schwimmers in der Kammer 22 
lediglich eine Gas-Blase vorzusehen. Der Verlauf der Wandung 
der Kammer 22 kann derart gewahlt sein, dass bei einer be- 
stimmten Ausrichtung der Kammer 22 hohere Winkel-Auf I6sungen 
erreicht werden als bei anderweitigen Ausrichtungen. Es ist 
moglich, die hier zur Erfassung der Maschinenausrichtung vor- 
gesehene Kammer 22 durch die vorangehend in Verbindung mit 
Fig. 1 beschriebenen Kammern 12, 13 bereitzustellen. 
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Die in den Fig. 2a und 2b dargestellte Einrichtung zur Erf as- 
sung der Maschinenausrichtung kann derart angeordnet sein, 
dass diese eine waagrechte Oder senkrechte Ausrichtung der 
Bohrmaschine unterstutzt . 

In den Griffen, die vorzugsweise aus einem flexiblen Material 
beispielsweise Gummi oder Silikonkautschuk bestehen, befinden 
sich mindestens eine Druck- und eine mit dieser verbundenen 
Ausgleichskammer, die mit einer vorzugsweise leitenden Fliis- 
sigkeit (Wasser mit Frostschutzzusatz) befullt sind. Die 
Druckkammer ist an einen Druckschalter angeschlossen. Bei 
einem einseitigen Druck von aussen auf die Druckkammer ftillt 
sich die Ausgleichskammer, ohne dass der Druckschalter beta- 
tigt wird. Erst wenn auf die Ausgleichskammer ebenfalls Druck 
ausgeiibt wird, wird der Schalter aktiviert. Daraufhin gelangt 
im Seitengriff eine Wechselspannung mit einer festen Frequenz 
(z.B. 30 kHz) in die leitende FlOssigkeit. Im Hauptgriff der 
Maschine befindet sich die gleiche Anordnung mit Druckschal- 
ter, jedoch ist an diesen ein Tondekoder angebracht, der auf 
die Frequenz des Seitengriff es eingestellt ist. Wenn ein Be- 
diener beide Griffe fest mit den Handen umschliesst und sobald 
die Druckschalter eingeschaltet sind, gelangt die Frequenz 
kapazitiv uber dessen Haut vom Seitengriff zum Tondekoder. 
Dieser erzeugt einen Einschaltzustand fur den Motor der Ma- 
schine solange bis der kapazitive Wechselstromkreis (z.B. 
durch Loslassen eines Griff es) geoffnet wird. Wenn der Aus- 
tritt der Wechselspannung im Seitengriff an der Fingerseite, 
also gegenuber der Handballenauf lage erfolgt, kann die Maschi- 
ne auch nicht durch strammes Umwickeln des Griffes mit Klebe- 
band in Betrieb genommen werden. Im Hauptgriff ist neben dem 
Druckschalter noch ein Drucksensor angebracht (z.B. ein Deh- 
nungsmessstreifen), der auf den Anpressdruck auf die zu bear- 
beitende Flache reagiert und die Drehzahl regelt. Ausserdem 
vermeidet man dadurch den Effekt, dass Maschinen nach Be- 
lastungsende mit HOchstdrehzahl laufen. Wenn beispielsweise 
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eine Wand durchbrochen ist oder ein Werkstoff /-stuck durchsagt 
ist, geht die Maschine mangels Anpressdruck auf eine niedrige- 
re Drehzahl zuruck. Genauso erlaubt die Erfindung auf einfache 
Weise einen „Softstart" d.h einen sanften Maschinenanlauf der 
um starke Drehimpulse zu vermeiden. Bei Schlagbohrgeraten 
dampft die Flttssigkeit zudem die Stosse auf die Handknochen, 
was langeres ermiidungsf reies Arbeiten erlaubt. Schliefllich ist 
es moglich, die Fliissigkeit, dazu zu verwenden, die Arbeitslage 
der Maschine f estzustellen . Insbesondere dann, wenn"' ein 
Verdranger-Schwimmersystem in einer Seitengrif f einrichtung 
angeordnet . 

KiSl E s ist moglich, die Maschine derart auszugestalten, dali insbe- 
sondere liber das Fluidsystem belastungsspezif ische oder ge- 
wahrleistungsrelevante Inf ormationen auf gezeichnet werden. So 
ist es vorzugsweise moglich. Signale zu erfassen, die bei- 
spielsweise bestimmte Beschleunigungsvorgange, Vibrationen, 
Temperaturen, Reaktionskraf te und/oder Einsatzausrichtungen 
reprasentieren, wobei diese Signale durch eine Aufzeichnug- 
seinrichtung auf gezeichnet werden konnen. 
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Pa ten tan spriiche 

1. Handgriffeinrichtung mit einer, einen Handgrif f-Basiskorper 
einschliessenden Handgrif f aussenf lache (7), die einen Hand- 
Innenf lachenauf lageabschnitt umfasst, wobei im Bereich des 
Hand-Innenf lachenauflageabschnittes wenigstens eine druck- 
sensitive Zone (8) ausgebildet ist, zur Generierung eines 
hinsichtlich des Handgrif f-Greif zustandes indikativen Si- 
gnales. 

2. Handgriffeinrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, dass diese mehrere drucksensitive Zone (8) umfasst. 

3. Handgriffeinrichtung nach Anspruch 1 oder 2* dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die drucksensitive Zone Teil eines Flu- 
id kairaner systems (9) bildet. 

4. Handgriffeinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 1 
bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass die drucksensitive Zone 
durch eine elastisch verf ormbare Druckkammerwandung gebil- 
det ist. 

5. Handgriffeinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 1 
bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass die Druckkammer mit ei- 
nem Fluid, Gel oder Gas befullt ist. 

6. Handgriffeinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 1 
bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass die Druckkammer mit ei- 
ner Schalteinrichtung gekoppelt ist. 

7. Handgriffeinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 1 • 
bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass die Druckkammer mit ei- 
ner Druckmesseinrichtung gekoppelt ist. 
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8. Handgriffeinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 1 
bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass die Hangrif f einrichtung 
im Bereich des Hand-Innenf lachenauf lageabschnittes eine dem 
Handballenauflagebereich und eine dem Fingerinnenf lache- 
nauf lagebereich zugeordnete drucksensitive Zone aufweist. 

9. Handgriffeinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 1 
bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass im Bereich der Hand- 
griffeinrichtung- mehrere einzelnen Fingerinnenf lachen zu- 
ordbare drucksensitive Zonen ausgebildet sind. 

10. Handgriffeinrichtung nach wenigstens einem der Ansprtiche 1 
bis 9, dadurch gekennzeichnet, dass im Bereich der Hand- 
griffeinrichtung eine Lageerf assungseinrichtung vorgesehen 
ist. 

11. Handgriffeinrichtung nach wenigstens einem der Ansprtiche 1 
bis 10, dadurch gekennzeichnet, dass die Handgriffeinrich- 
tung ein Elektrowerkzeug-Handgriff ist. 

12. Handgriffeinrichtung insbesondere nach wenigstens einem der 
Anspruche 1 bis 11, mit einer Signalsendeeinrichtung zum . 
Einkoppeln eines Signales in den Anwender. 

13. Handgriffeinrichtung nach Anspruch 12, dadurch gekennzeich- 
net, dass die Signalsendeeinrichtung derart ausgebildet 
ist, dass diese eine Signaleinkoppelung auf Grundlage e- 
lektrostatischer Wechselwirkungsef f ekte vornimmt. 

14. Handgriffeinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 1 
bis 13, dadurch gekennzeichnet, dass in der Handgriffein- 
richtung eine Signalmodulationseinrichtung vorgesehen ist, 
zur Modulation des seitens der Einkoppelungseinrichtung i- 
mitierten Signales. 
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15. Handgriffeinricntung nach wenigstens einem der Ansprache 1 
bis 14, dadurch gekennzeichnet, dass das Signal derart mo- 
duliert wird, dass dieses ein Datentelegramm enthalt. 

16. Kraftbetriebenes Werkzeug mit einer Gehauseeinrichtung, 
einer ersten Handgrif f einrichtung (5), einer zweiten Hand- 
griff einrichtung (6) und einer Greif zustandserfassungsein- 
richtung zur Erfassung eines far den Greifzustand des Cera- 
tes indikativen Signales. 
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Bezugszeichenliste 

1 Elektrowerkzeug 

2 Maschinengehause 

3 Elektromotor 

4 Leistungssteuereinrichtung 

5 erste Griff einrichtung 

6 zweite Griff einrichtung 

7 Handgrif faussenf lache 

8 erste drucksensitive Zone 

9 Fluidkammersystem 

10 Druckkammerwandung 

11 Schalteinrichtung 

12 Ausgleichskammer 

14 elastisch verformbare Kammerwandung 

15 Signalubertragungseinrichtung 

16 Schaltsignalleitung 

17 Dekodereinrichtung 

18 Reglersignalleitung 

19 Eingangssignalleitung 

20 Drucksensor 

21 Schwimmer/Gasblase 

22 Kammer 

23, 24, 25 Messleitungen 
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